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EPURATEUR DE SURFACE DE BASSIN MOTORISE ET TELECOMIMANDE FONCTIONNANT SUR SECTEUR, 
PILES OU BATTERIE. 

_ Epurateur de surface de bassin motorist et t^l^com- 
mandS fonctionnantsur secteur, piles ou batteries. 

L'invention conceme un disposltif motorist et t^l^com- 
mand6 de nettoyage, entretien et traitement de I'eau des 
bassins. 

Afin d'automatiser Ie passage de i'^puisette, l'invention 
est constitute d'un robot de forme paraiitltplptdique ou 
ovoidale dont Ie dtplacement est assurg h distance au 
moyen d'une t6l6commande. Le robot comporte sur la par- 
tie sup6rieure un flotteur compost d'un corps massif (3) et 
sur la partie inftrieure un corps grillagt creux (4) qui flltre les 
salissures de I'eau qui penttrent dans l'invention par 
t'ouverture situte k lavant (10). L'invention surmontte 
d'une poiante de manipulation (2) est propulste par ie bloc 
moteur rarritre du robot (5) sur lequel s'ajoutent un k plu- 
sieurs propulseurs immergts (6), un gouvemall (11) et un 
systtme de reception des orares de mise en marche ou 
d'an'dt et/ ou de direction envoyts par la ttitcommande. 

Le disposltif sulvant l'invention est particulitrement des- 
tine k rtpuration des surfaces de bassin tels que, k titre 
d'exemple, les piscines, pieces d'eau et fontaines. 
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La pr^sente invention concerne un dispositif motorist et t616command6 de nettoyage, 
entretien et traitement de Teau des bassins. 

Le nettoyage des debris et detritus presents dans le volume de Teau des bassins est 
traditionnellement effectu^ au moyen d'une Spuisette. 
5 Uter^age de la surface et du volume de Teau des bassins au moyen d'une ^puisette 
pr6sente cependant Tinconv^nient d'etre manuel et de nScessiter le travail direct de 
la main de Thomme. 

Le dispositif selon Tinvention permet de remSdier h cette difficulty en automatisant 
le passage de i'6puisette, ce d'autant plus que Tinvention est susceptible de nettoyer 

10 le fond et la surface d'lm plan d'eau. 

L'invention consiste done en un robot qui, propuls6 par un bloc moteur prolong^ par 
une ou plusieurs h^ces, avance k la surface de Teau de fagon t^lteommand^. 
Le robot est en effet constitu6, selon ime premiere caract^ristique, d'une forme 
parall616pip6dique bu ovoMale creuse (faite de plastique, mousse/ hois, m6tal et/ou 

15 tissus) comportant une extremity ouverte (10) par laquelle Teau de la surface du 
bassin p^n^tre dans Tinvention dont au moins la partie immerg6e (4) est grillagte 
occupant la fonction du filet d'une dpuisette. Ce mat^riau grillage assure le filtrage 
des salissures retenues dans le maillage tout en permettant T^vacuation de Teau 
piuifite dans le bassin. 

20 La partie sup6rieure de Tinvention (3) est, selon une deuxi^me caract^istique, 
constitute d'un corps massif (fait de plastique, mousse, bois, tissus et/ou mttal) 
integrant les 616ments (5) de moteur, d'engrenages, de courroies, du syst^me 
d'alimentation 61ectrique fonctionnant sur piles, secteur ou batteries ainsi que du 
syst6me de r6ception des ordres t616command6s (13) [Propulsion et Direction], Cette 

25 partie peut 6tre sunnont6e d'une antenne r6ceptrice (1). 

Le robot est agr6ment6 d'un ou plusieurs flotteurs lat6raux (fait de plastique, tissus, 
mousse, bois et/ou m6tal) (12) assurant la stability et la flottaison. Uensemble est 
surmontt/ le cas 6ch6ant;, d'une poignte de manipulation (2) permettant k 
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Tutilisateur, d'une part de transporter ou d6placer le robot et; d'autre part 
30 d'associer les difi^rents dements du robot par dipage. 

S'ajoutent h rarridre de Tinvention un h pliisieurs propulseurs immerg6$ (6) sous 
forme d^h^ce(s) ou de turbine(s). S'y ajoute ^galement;, le cas 6ch6ant; un gouvemail 
(11). 

Le bloc moteur (5) assure le mode de direction et de propulsion de Tinvention par 
35 Teflfet d'entrain des propulseurs immerg6s (6) soit au moyen d'un jeu d'engrenages 
soit au moyen d'un jeu de courroies. 

Afin de faire fonctionner h distance Tinvention/ un boitier de tfl^commande est 

n6cessaire : il est constitu6 d'un bottier (8) fonctionnant sur piles, sectew ou batterie, 

surmont6 ou non d'une antenne 6mettrice (9) et pr6sentant un systfeme de bouton 
40 pressoir de contrdle de la mise en marche/arrfit ainsi que de la direction (7). 

Les dessins annexes illustrent Tinvention : 

La figure 1 repr^sente Tinvention en vue lat^rale. 

La figure 2 repr^sente Tinvention en vue face. 

La figure 3 repr^nie Tinvention en vue arri^re. 
4S La figure 4 reprgsente Tinvention vue du dessus. 

La figure 5 repr^sente T^metteur telteommande en vue principale. 

A titre d'exemple non limitatif, le robot aura une dimension de Tordre de 40 cm pour 

la longueiu:, de 20 cm pour la hauteur, de 30 cm pour la largueur. 

Le dispositif suivant Tinvention est particuli^rement destine k F^puration des 
SO surfaces de bassins tels que, h titre d'exemple, les piscines, pitees d'eau et fontaines. 
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revendicahon 

1) Epurateur de surface de bassin caract^ris^ en qu'il est constitu6 d'une partie 
sup6rieure formant un corps massif (3) (en plastique, mousse, bois et/ou m6tal) 

5 integrant les 6l6ments (5) de moteur, d'engrenages, de courroies, du systeme 
d'alimentation 6lectrique fonctionnant sur piles, secteurs, batteries ainsi que du 
syst6me de reception des ordres t6I6command6s (13) [Propulsion et Direction] ; 
r^purateur est constitu6 d'une partie inf^rieure creuse formant un corps grillage (4) 
servant d'^puisette (en plastique, mousse, bois, m6tal et/ou tissu), d'une ouverture k 

10 Tavant (10) permettant k Teau de p6n6trer dans T^purateur, d'un bloc sup6rieur (3) 
sur lequel s'ajoutent un k plusieurs propulseurs immerg6s (6) sous forme de 
turbine(s) ou d'haice(s); Tensemble 6tant agr6ment6 d'un ou plusieurs flotteurs 
lat^raux (faits de plastique, tissus, mousse, bois et/ou m6tal) (12) assurant la stability 
et la flottaison; Tensemble 6tant surmont6 d'une poign6e de manipulation (2) 

15 permettant 6galement d'associer les diff6rents 6l6ments de T^purateur par clipage ; 
Tensemble est actionn^ k distance au moyen d'une t6l6commande (FIG. 5) faite d'un 
bottler (8) fonctionnant sur piles, secteur ou batterie, agr6ment6 d'un systfeme de 
bouton pressoir (7) de contr61e de mise en marche/arrfit et de la direction et mimi 
d'un syst&me d'6mission des ordres k envoyer au robot, t§l6commande qui contrOle 

20 I'alimentation, la mise en vellle et la direction. 

2) Dispositif selon la Revendication 1 caract6ris6 en ce que le mode de propulsion de 
r^purateur est assure au moyen d'un bloc moteur 61ectrique qui entraine les 
propulseurs immerg6s (6) par un jeu d'engrenages. 

25 

3) Dispositif selon la Revendication 1 caract^ris^ en ce que le mode de propulsion de 
r^purateur est assur6 au moyen d'un bloc moteur 6lectrique qui entratae les 
propulseurs immerg^s (6) par un jeu de courroies. 
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30 4) Dispositif selon les Revendications 1, 2 et 3 caracteris6 en ce que la direction est 
contrdl6e par un moteur qui inverse son sens de rotation dans le but soit d'entrainer 
les propulseurs immerg^s (6) dans le m§me sens de rotation, soit d'en inverser le sens 
ajfin de faire pivoter I'^purateur. 

35 5) Dispositif selon les Revendications 1, 2 et 3 caract^ris^ en ce que la direction est 
contrdlte par un moteur qui inverse son sens de rotation dans le but soit d'entralner 
les propulseurs immerg6s (6) dans le meme sens de rotation, soit de n'en entraMer 
qu'un seul en sens inverse. 

40 6) Dispositif selon les Revendications 4 et 5 caract6ris6 en ce que la fiabilit6 de la 
direction est assurte par un gouvemail (11) qui permet de maintenir la trajectoire de 
r^purateur. 

7) Dispositif selon les Revendications 1, 2 et 3 caract6ris6 en ce que la direction est 
45 contr616e par un gouvemail (11) qui permet de diriger r6purateur en laissant libres 

les propulseurs immerg6s (6) pour propulser T^purateur. 

8) Dispositif selon Tune quelconque des revendications pr6c6dentes caract6ris6 en ce 
que les syst^mes de reception et d'6mission des ordres de la t6l6commande sont 

50 prolong6s d'une antenne ext6rieure surmontant respectivement le robot (1) et le 
boltier de la t616commande (9). 




FIG. 4 
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